
R a c c o l t a  e  a n a l i s i  d i  d a t i  a e r e i  e  
i n t e r v e n t o  a u t o m a t i z z a t o  i n  c a m p o  p e r  

l ’a g r i c o l t u r a  d i  p r e c i s i o n e  
(Aerial data collection and analysis and automated ground intevention for precision farming)  

https://flourish-project.eu/ 



F L O U R I S H  è  u n  p r o g e t t o  H o r i z o n  2 0 2 0  c h e  s i  p r o p o n e  
d i  s v i l u p p a r e  u n  s i s t e m a  r o b o t i c o  d o t a t o  d i  a u t o n o m i a  
o p e r a t i v a  p e r  l ’a g r i c o l t u r a  d i  p r e c i s i o n e  a d a t t a b i l e  a d  

u n a  v a s t a  g a m m a  d i  c o l t u r e  e  a t t i v i t à  a g r o n o m i c h e .     

FLOUR I SH  s v i l u p p a  u n  

 

s i s t ema  r o b o t i c o  f l e s s i b i l e  

  
i n  g r a d o  d i  m o n i t o r a r e  i n  m o d o  
c o n t i n u a t i v o  l e  c o l t u r e ,  d i  
i n t e r v e n i r e  i n  c a m p o  e  d i  
a n a l i z z a r e  i  d a t i  r a c c o l t i .  Ta l e  
s i s t e m a  p u ò  e s s e r e  a g e v o l m e n t e  
a d a t t a t o  a d  u n ’ a m p i a  v a r i e t à  d i  
s i t u a z i o n i  a g r o n o m i c h e  m e d i a n t e  
l ’ u s o  d i  d i v e r s i  s e n s o r i ,  m e t o d i  d i  
t r a t t a m e n t o  e  d i  a n a l i s i /  
i n t e r p r e t a z i o n e  d a t i .  

A g r i c o l t u r a  s o s t e n i b i l e  
- A u m e n t a  l a  r e s a  e  g a r a n t i s c e  u n  m i n o r  i m p i e g o  d i  

p r o d o t t i  f i t o s a n i t a r i   
- P r e v e d e  i l  m o n i t o r a g g i o  d e l l o  s t a t o  f i t o s a n i t a r i o  

d e l l e  c o l t u r e  e  a p p l i c a  i  t r a t t a m e n t i  s o l o  a l l e  
p i a n t e / a r e e  c h e  h a n n o  r e a l e  n e c e s s i t à  

 

Ta l e  m a n c a n z a  d i  f l e s s i b i l i t à  c o m p o r t a  p e r  g l i  
i m p r e n d i t o r i  a g r i c o l i  i l  r i s c h i o  d i  n o n  r i e n t r a r e  d a g l i  
i n v e s t i m e n t i  

L ’ADATTAB I L I TA ’  
 è  p e r t a n t o  l a  c a r a t t e r i s t i c a  f o n d a m e n t a l e  c h e  d e v e  

c o n t r a d d i s t i n g u e r e  u n  s i s t e m a  r o b o t i c o  a f f i n c h é  e s s o  p o s s a  
e s s e r e  r e a l m e n t e  i m p i e g a t o  n e l l e  p r a t i c h e  a g r o n o m i c h e  

I l  m o n i t o r a g g i o  f i t o s a n i t a r i o  d e l l e  c u l t u r e  r i c h i e d e  
t e m p o  e  r i s o r s e  e c o n o m i c h e .  S o n o  s t a t i  f a t t i  g r a n d i  
p a s s i  i n  a v a n t i  n e l l ’a u t om a t i z z a z i o n e  d i  t a l e  a t t i v i t à  
m e d i a n t e  l ’ u s o  d i  r o b o t ,  t u t t a v i a  i  s i s t e m i  s v i l u p p a t i  
f i n o r a  s o n o  i n  g r a d o  d i  a f f r o n t a r e  s o l o  c o m p i t i  s p e c i f i c i  



I l  s i s t e m a  è  i n  g r a d o  d i :  
  m o n i t o r a r e  l e  c o l t u r e  d a l l ’a l t o  
  i n t e r v e n i r e  i n  c a m p o  i n  m o d o  m i r a t o  
  f o r n i r e  i n f o r m a z i o n i  d e t t a g l i a t e  a  s u p p o r t o  d e l l a  

g e s t i o n e  a g r o n o m i c a  

F l o u r i s h  s v i l u p p a  u n  s i s t e m a  r o b o t i c o  c h e  c o m b i n a  l e  c a p a c i t à  
d i  m o n i t o r a g g i o  a e r e o  d i  u n  p i c c o l o  m o l t i r o t o r e  a u t o n o m o  
“U n m a n n e d  A e r i a l  Ve h i c l e ”  ( UAV )  c o n  q u e l l e  d i  u n  v e i c o l o  d i  
t e r r a  m u l t i u s o  e  a u t o n o m o  “ U n m a n n e d  G r o u n d  Ve h i c l e ”  ( U G V )  

A P P R O C C I O  

P e r  l a  p r o g e t t a z i o n e  d e l  s i s t e m a  
r o b o t i c o  d i  F l o u r i s h  è  s t a t a  s c e l t a   
l a  BARBAB IETOLA  DA 

ZUCCHERO c o m e  c a s o  d ’ u s o  
p r i m a r i o  e  i l  G IRASOLE  c o m e  

c a s o  d ’ u s o  s e c o n d a r i o .   

SISTEMA ROBOTICO COLLABORATIVO 

L’UGV funge da piattaforma mobile di atterraggio e di ricarica per l’UAV. Durante le 

missioni, l’UAV atterra sull’UGV e decolla da esso in autonomia per ricaricare la sua 

batteria e per caricare i dati sul modulo di analisi dati dell’UGV. 



S C E N A R I  D I  M I S S I O N E  

L’ U A V  e  l ’U G V  a n a l i z z a n o  i n  m o d o  n o n - d i s t r u t t i v o  l a  p e r f o r m a n c e  d i  
c r e s c i t a  d e l l e  c o l t u r e ,  i l  l o r o  s t a t o  n u t r i z i o n a l e  e  f i t o s a n i t a r i o  n o n c h é  
l a  p r e s e n z a  d i  i n f e s t a n t i  

I  d a t i  r a c c o l t i  p o s s o n o  e s s e r e  
i n v i a t i  a d  u n  s e r v e r  
( a r c h i v i a z i o n e ,  g e s t i o n e ,  a n a l i s i  
d a t i  e  c o s t r u z i o n e  d i  m a p p e )  e  
a d  u n  d i s p o s i t i v o  i n  d o t a z i o n e  
a l l ’a g r i c o l t o r e  ( i . e .  I n t e r f a c c i a  
d i  C o n t r o l l o  d e l l a  M i s s i o n e ) .  
 
S u l l a  b a s e  d e l l e  m a p p e  
p r o d o t t e ,  i l  s i s t e m a  f o r m u l a  
d e l l e  r a c c o m a n d a z i o n i  
a g r o n o m i c h e ,  d e t e r m i n a  l a  
n e c e s s i t à  d i  i n t e r v e n t o  i n  
c a m p o  e  p r o g r a m m a  l e  m i s s i o n i  
d e l l ’ U G V.  

L e  r a c c o m a n d a z i o n i  v e n g o n o  
r e s t i t u i t e  a l l ’ U GV  c o s ì  c h e  e s s o  
p o s s a  f e r t i l i z z a r e  o  c o n t r o l l a r e  
l e  i n f e s t a n t i  i n  m o d o  a u t o n o m o  
m e d i a n t e  I ’ i m p i e g o  d i  a p p o s i t i  
d i s p o s i t i v i  p e r  l ’ i n t e r v e n t o  i n  
c a m p o .  
L’ i n t e r v e n t o  d e l l ’ U G V  i n  
c o l l a b o r a z i o n e  c o n  l ’ UAV  p u ò  
e s s e r e  d i s p o s t o  d a l l ’o p e r a t o r e  
a g r i c o l o  o  d i r e t t a m e n t e  d a l  s u o  
m o d u l o  d i  a n a l i s i  d a t i .  

U A V  
L’UAV e l’UGV raccolgono in 

campo diverse tipologie di dato 

(posizione, temperatura, 

informazioni 3D e immagini visibili 

e spettrali) 

U G V  

U G V  
Eventuali aree critiche rilevate 

vengono segnalate al modulo di 

analisi dati dell’UGV e da esse 

vengono rilevate immagini ad alta 

risoluzione 

Interfaccia Server 

L’operatore sovrintende le operazioni e approva le 

richieste dell’UGV per l’acquisizione di immagini ad 

alta soluzione o per l’intervento in campo  

Intervento 

dell’UGV 

Area critica 



 
 
S I S T EMA  

Volo autonomo 
L’UAV è in grado di programmare il percorso di 
volo ottimale della missione, di dar inizio alle 
missioni autonomamente, di evitare le zone di 
interdizione aerea e di ritornare al punto di 
atterraggio  a fine missione 

 
Raccolta dati 
L’UAV raccoglie dati immagine RGB/NIR, 
eventualmente dati 3D e altri dati utili alla 
valutazione dello stato fitosanitario delle colture 

 

Creazione di mappe 
L’UAV è in grado di creare mappe sulla base dei 
dati acquisiti 

 
Identificazione di aree critiche 
L’UAV identifica le aree della coltura ad alta 
probabilità di presenza di infestanti o di criticità 
fitosanitarie e che necessitano di intervento da 

parte del sistema 
 

Monitoraggio batteria 
L’UAV monitora lo stato della propria batteria 

per assicurare di operare costantemente in 
condizioni di sicurezza. Se il livello di carica 
scende a livelli critici, l’UAV vola fino alla 
piattaforma di atterraggio per caricarsi, per poi 
riprendere la sua missione di volo ove interrotta. 
Se l’UGV non si trova in campo, l’UAV ritorna al 
punto di partenza della missione per essere 
ricaricato manualmente da un operatore 

 

Trasferimento dati all’UGV 
Una volta atterrato sulla piattaforma dell’UGV, 
l’UAV trasmette i dati raccolti in volo all’archivio 
dati dell’UGV 

 
Velocità di funzionamento 
L’UAV è in grado di monitorare almeno 10 ha/ora 

UGV 

Sistema 
L’UAV usa l’UGV come piattaforma 
 

Movimento autonomo 
L’UGV determina il percorso ottimale da seguire 
per il trattamento in campo, esegue 
autonomamente le missioni definite dal sistema, 
analizza le aree critiche identificate dall’UAV, 
modula la propria velocità in base alla presenza 
di aree critiche. Inoltre l’UGV non danneggia le 
colture, rileva ed evita gli ostacoli sul suo 
percorso e ritorna al punto di partenza una volta 
terminata la missione.  

 

Caratteristiche operative 
(barbabietola da zucchero) 

La velocità di intervento dell’UGV è simile a 
quella del diserbo manuale. L’obiettivo è quello 
di raggiungere almeno 0,25 ha/ora (velocità del 
prototipo di ricerca).  
 
 
 

L’UGV interviene su almeno una fila di piante 
della coltura e su piante con un’altezza massima 
di 5 cm. L’UGV può operare su pendenze fino al 
10 %  
 

Creazione di mappe 
L’UGV è in grado di creare mappe sulla base dei 
dati acquisiti 
 

Identificazione piante 
L’UGV può distinguere le piante infestanti da 
quelle coltivate (labeling) 
 

Trattamento sulle infestanti 
Il sistema applica trattamenti selettivi meccanici 
(stamping) e chimici inter- e intra-fila 
 

Tempo di funzionamento 
L’UGV ha un’autonomia di almeno 4 ore prima di 
aver necessità di ricarica/rifornimento 
 

UAV 



Capo progetto Partner 

I S CR I V I T I  A LLA  NOSTRA NEWSLETTER  

I l  p r o g e t t o  F l o u r i s h  p u b b l i c a  u n a  n e w s l e t t e r  b i -
a n n u a l e  c h e  a n n u n c i a  g l i  e v e n t i  i n  p r o g r a m m a  e  
d e s c r i v e  i  p r o g r e s s i  r a g g i u n t i  
 

I s c r i v i t i  q u i  p e r  r im an e r e  i n f o rmat o !  
h t t p : / / f l o u r i s h - p r o j e c t . e u / p r e s s m a t e r i a l /  

 
CONTATTAC I  
h t t p : / / f l o u r i s h - p r o j e c t . e u / c o n t a c t /  

 
C o o r d i n a t o r e  d e l  p r o g e t t o :  P r o f .  D o t t .  R o l a n d  
Y v e s  S i e g w a r t  ( E T H  Z u r i c h )  
r s i e g w a r t @ e t h z . c h  

 
 
 
h t t p s : / / w w w . f a c e b o o k . c o m / f l o u r i s h p r o j e c t /  

 
 
h t t p s : / / t w i t t e r . c o m / f l o u r i s h r o b o t s /  

 
 
I l  p r o g e t t o  F L O U R I S H  c o i n v o l g e  s e t t e  p a r t n e r  
a l t a m e n t e  q u a l i f i c a t i  c o n  c o m p e t e n z e  c h e  
s p a z i a n o  d a l l a  p r o g e t t a z i o n e  d i  r o b o t  a l l a  
g e s t i o n e  a g r o n o m i c a  e  q u a t t r o  p a e s i  e u r o p e i :  
S v i z z e r a ,  G e r m a n i a ,  F r a n c i a  e  I t a l i a  

Il progetto Flourish è finanziato dal programma della Comunità Europea Horizon 2020 con accordo di 
sovvenzione n. 644227-Flourish e dalla Segreteria di Stato per la formazione, la ricerca e l’innovazione 
(SEFRI) della Svizzera con il contratto n. 15.0029. 

C OM E  P A R T E C I P A R E  
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